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(g^ DIsposltif de contrdle du chassis et de la carrosserle de vdhicules automobiles. 

(5^ Disposltrf comportant des chariots se d6pla9ant selon 
iSs directions X et Y et des piges mat^rialisant fa cote Z. 

Selon rinvention, les chariots (8. 13) et piges (17) sont 
dquip^s de capteurs de position, group^s en grappes de 
trols capteurs, destines d foumir respecttvement les coor- 
donn^s X, Y et Z des drff^rents points de mesure, le dis- 
posttif comprenant en outre un r^seau auquel est relive 
chaque grappe de trois capteurs, chaque grappe de trols 
capteurs fomnant un noeud de r6seau integrant une logique 
d microprocesseur assure nt les fonctions de mesure de po- 
sition et de communication, et un calculateur central (28) 
contenant les coordonn^es des points de mesure du v6hi- 
cule contr6l6. collectant les infonmations en provenance de 
chaque point de mesure et comparant les cotes mesur^es 
aux cotes thtoriques. 
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DiSPOSmF DE CONTROLE DU CHASSIS ET DE LA CARROSSERIE DE 

VEHICULES AUTOMOBILES 

La pr^sente invention concerne un dispositif de contrdle du 
chassis et de la carrosserie de vShicules automobiles. 
5 Lorsqu'un v§hicule a subi un choc, ii convient de v6rifier si ce 

choc n'a pas d^formS la carrosserie ou le chdssis du v^hicule de fapon 
dangereuse. 

Ce contrdle est par exemple r6alis§ d Taide d'un dispositif 
comprenant un cadre brid6 sur un chSssis ou marbre utilise pour la 

10 reparation des v^hicuies. Ce cadre comporte deux rails paralldies disposes 
longitudinalement sur le marbre, entretois^s par des traverses en acier. Les 
rails sont constituSs par des profiles en aluminium formant des chemins de 
roulement pour des chariots §quipSs de roulettes. La position de chaque 
chariot, rep6r§e grSce d un ruban millimetre loge dans le rail, sur lequel est 

15 monte le chariot consider^, materialise la cote X. 

Sur chaque chariot est fixee une regie, perpendicuiairement au 
rail. Plusieurs regies de tallies differentes sont disponibles. Sur chacune 
d'elles est monte un chariot qui materialise la cote Y, cette cote etant 
reperee grace d un ruban millimetre loge dans le rail considere. 

20 Chaque chariot materialisant la cote Y reQoit ^ son tour une 

pige graduee, destinee e materialiser la cote Z. Des embouts, des rallonges 
et des renvois d'angfe permettent de s'adapter d tous les vehlcules pour 
contrdler des points precis de ceux-ci. 

Pour proceder au contrdle d'un vehicule, en vue eventuellement 

25 de la reparation de ce!ui-ci, I'operateur precede de la fapon suivante : 

- il seiectionne la fiche informative correspondant au vehicule d 
contrdler. Cette fiche lui indtque quels sont les points de contrdle, et pour 
chaque point de contrdle : les cotes X, Y, Z theoriques, ainsi que le type 
de pige, de rallonge ou d'embout d utiliser. 

3 0 - II choisit ensuite, les points qui vont lui servir de reference. II 

s'agit de seiectionner au moins trois points pris dans une partie non 
deformee du vehicule. 

- Ii place le vehicule sur le marbre, et positionne les piges sur 
les points de reference choisis. 

35 - II procede ensuite e la mise en assiette du v6hicule d partir 

des trois points de reference consideres. Cette operation consiste d 
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positionner le v6hicule et le dispositif de mesure, de telle sorte que les 
cotes lues sur rappareil, pour les points de r6f6rence, correspondent d 
celles indiqu^es sur la fiche, pour ces m§mes points. Pour cela, il faut 
g§nSralement modifier fa position du v6hicule sur le marbre ainsi que la 
5 position du dispositif de mesure. 

- II est ensuite possible, si le vShicule est dSformd, de procdder 
aux operations de redressage du chdssis et de la carrosserie, tout en 
suivant p6rlodlquement la valeur des hearts entre les positions r6elles et 
th^orlques des diff6rents points du chassis du v6hicule. 

10 Genfiralement, un dispositif de contrSle connporte huit points de 

mesure. Ce dispositif n6cessite une grande rigueur d' utilisation de la part 
de rop6rateur en raison du grand nombre de valeurs ^ g6rer. En effet, 
dans le cas de hult points de mesure, il faut surveiller en permanence 
vingt-quatre cotes. Pour cela, I'op^rateur doit sans cesse se d6placer 

15 autour du marbre, pour contr6ler, aprSs chaque operation de redressage, si 
les points de r6f6rence n'ont pas boug§. Si tel est le cas, il doit proc6der d 
une nouvelle mise en assiette du v6hicule, avant de poursuivre les 
operations de redressage. II faut 6ga!ement consld6rer que la lecture des 
diff6rentes cotes n'est pas toujours ais6e d effectuer, notamment lorsque 

20 celies-ci sont situ6es dans la partie centrale du v6hicule. Enfin, un 
opSrateur peut effectuer, de fapon tout S fait involontaire, des erreurs de 
lecture. 

Le but de IMnvention est de fournir un dispositif de contrdle du 
type pr6cit6, dans lequel les operations de lecture de cotes et de 

25 comparaison de celles-ci avec des valeurs thSoriques soient realisees 
automatiquement. 

A cet effet, le dispositif qu'elle concerne, du type comprenant 
un cadre qui, destine d Stre fixe sur un chassis ou marbre utilise pour le 
redressage du chassis et de la carrosserie de vehicules, comporte deux 

30 profiles iongitudinaux servant de rails pour des chariots destines a 
materiallser la cote X de certains points du vehicule, chaque chariot 
portent une regie fixee sur lui perpendiculairement au rail principal et 
servant au guidage d'un second chariot materialisant la cote Y des mSmes 
points du vehicule, ce second chariot recevant une pige coulissante 

3 5 destinee a materialiser la cote Z des m§mes points du vehicule, est 
caracterlsee en ce quMI comprend : 
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' des capteurs de position, groupSs en grappes de trois 
capteurs destines d fournir respectlvement les coordonn§es X, Y et Z des 
diffdrents points de mesure, 

- un r^seau auquel est relive cheque grappe de trois capteurs, 
5 cliaque grappe de trois capteurs formant un noeud de r^seau integrant une 

logique d microprocesseur assurant les fonctions de nnesure de position et 
de communication, et 

- un calculateur central contenant les coordonnSes des points 
de mesure du v6hicule contr6l§, collectant les Informations en provenance 

10 de chaque point de mesure et comparant les cotes mesurSes aux cotes 
th^oriques. 

Ainsi, c'est le calculateur qui effectue, ^ la place de I'op^rateur, 
les operations fastidieuses et rSpdtitives de calcul d'assiette et d'Scart. 
Aprds avoir identifid chaque point de mesure, Topdrateur amdne au 

15 contact de celui-ci une des piges, le calculateur se chargeant de mesurer 
les coordonn^es X, Y, Z du point au contact duquel se trouve la pige. 
L'op§rateur se contente de lire les hearts entre les valeurs r^elles et les 
valeurs th§oriques, et de decider s'il faut proc^der ou non d une operation 
de redressage du v6hicule, et dans raffirmatlve quel type d'op6ration il 

20 doit effectuer. 

Selon une caract^ristique de rinvention, le calculateur 
determine, k partir des coordonndes de trois points de mesure, Tassiette 
du v6hicule, et effectue automatiquement une correction des diff6rentes 
cotes des points de mesure du v6hicule pour tenir compte de Tassiette du 

25 vShicule par rapport au marbre. 

Le calculateur central collecte les informations en provenance 
de chaque point de mesure et effectue automatiquement la correction 
d'assiette. Ceia 6v\te de proc^der, d Torigine, d une parfaite mise en 
assiette du v^hicule relativement au marbre, puis, de contrdler cette 

30 assiette aprSs chaque operation de redressage, et §ventuellement d r^tablir 
cette assiette si les operations de redressage ont modifie Tassiette 
d'origine. En effet, le calculateur determine Tassiette du v^hicule d partir 
des coordonn^es de trois points consid^r^s dans une zone non dSform^e 
du vehicule^ et tient compte de la position de ce plan par rapport d la 

35 position du plan de reference du marbre, dans le calcul des coordonn^es 
des diff6rents points de mesure. 
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L'tntroduction dans le calculateur des donndes propres d 
chaque vdhicule peut Stre effectu^e par lecture d'une bande ou d'un 
disque contenant ces donnSeSr ou encore par Tinternn^dfaire d'une carte § 
puces ou par un lecteur de code d barres, qui lit les informations 
5 imprim^es sous forme de barres sur une fiche en papier. 

Sefon une autre caract6ristique de T invention, chaque capteur 
comporte des caractSristiques d 'identification diffSrentes de celles des 
autres capteurs, qui sont m6moris6es dans un circuit 6lectronique assocl6 
d ce capteur, et cliaque chariot destine a mat6riaiiser la cote X est 6quip§, 

10 de fapon amovible, d'un rail destine d guider un chariot pour la 
mat6rialisation de la cote Y, qui est 6quip6, de fa?on amovible, du support 
d'une pige coulissante pour la materialisation de la cote Z. 

Ce syst^me permet de monter et de d6monter les rdgles et les 
colonnes sans tenir compte de leur emplacement. Chaque 61§ment est 

15 parfaitement interchangeable, et est reconnu, quelque soit son 
emplacement, par le calculateur central, du fait des caract6ristiques 
sp^cifiques qu'ii possSde. 

Cette moduIarrt6 de Tappareil impose une contrainte technique 
importante qui est la connexion des diff6rents modules, qui doit etre 

20 parfaitement flable afin de ne pas introduire d'erreurs dans le systftme de 
mesure. En outre, pour ne pas etre cause de manipulations 
suppl^mentaires, cette connexion doit se faire automatiquement au 
montage de chaque module. A cet effet, la connexion des modules des 
diff§rents capteurs d'une meme grappe de capteurs est r6alis6e par des 

25 connecteurs comportant des contacts 6lastiques, du type pointes de test. 

Selon une autre caract6rlstique de I'invention, le cadre est 
6quip6, entre ses deux profiles longitudinaux, d'un profII6 central et 
longitudinal comportant une §me verticale centrale 6quip6e sur chacune de 
ses faces de quatre rails, dont un est aliments en courant continu sous 

30 une tension de r6f§rence, dont le second est ^ la masse, et dont les deux 
derniers servent d la transmission et d la reception des informations entre 
le calculateur et les diff6rentes grappas de capteur appartenant au r6seau, 
chaque chariot guid§ sur un profile longitudinal 6tant associS un 
connecteur comportant quatre frotteurs formant contacts prenant appui 

35 6lastiquement contre les quatre rails. 
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Cet agencement est particulidrement avantageux car les 
chariots doivent se dSplacer dans la direction X sur une longueur d'environ 
4 m, tout en restant en permanence connect^s au r^seau d 'alimentation 
Slectrique et au r^seau d' informations. Les caract^ristlques pr^cit^es 
5 assurent toute fiabilitS, contrairement d la solution qui aurart consist^ d 
utiiiser des fils volants qui auratent 6t6 dSt^riorSs trds rapidement. 

Avantageusement, le profile central et longitudinal contenant 
ies rails appartenant au r^seau prSsente, de part et d 'autre de I'Sme 
centraie, une glissiere longitudinale qui, formSe par deux rainures 

10 mSnag^es dans ses parol supSrieure et inf§rieure, sert au guidage 
coulissant d'un bloc parall6l^pip6dique comportant deux doigts 
horizontaux, qui en sent perpendiculaires et qui traversent une fente 
m^nag^e dans la parol verticale du profile et obturSe par des Idvres 
d'6tanch§it§ soupies, ces deux doigts dSlimitant un espace dans lequei est 

15 engage un doigt horizontal d'entrafnement, solidaire d'un chariot mont6 
sur un rail longitudinal. 

Cette solution technique permet de d^connecter cheque chariot 
se d^plapant le long d'un rail longitudinal en direction X, sans avoir d 
intervenir A I'interieur du profile central et longitudinal, qui demeure en 

20 permanence ^quip§ des blocs contenant les frotteurs assurant les liaisons . 
6lectriques et dMnformations. 

Les capteurs utilises peuvent §tre constitute par des 
potentiomdtres ou par des codeurs incrtmentaux. Les potentiomStres 
prisentent Tavantage de donner une information absolue et juste dSs leur 

25 mise sous tension, de telle sorte qu'il n'est pas nScessaire de faire d 
cheque mise en marche une manipulation de remise d z6ro ou 
d'ttalonnage. Les codeurs incrtmentaux sont plus precis et peuvent 3tre 
avantageusement utilises pour la mesure de la position en X qui est celle, 
compte tenu de la longueur des rails longitudinaux, au niveau de laquelle le 

3 0 risque d'erreur peut §tre le plus important. Pour tviter de rSttalonner tous 
les jours les codeurs incr^mentaux, rappareil est aliments de fapon 
permanente par une batterie. 

Avantageusement, cheque grappe de trois capteurs comprend 
deux micro-processeurs associts res p active men t au chariot de mesure X 

35 et au chariot de mesure Y. II serait possible de ne prSvoir qu'un seul 
micro-processeur par grappe de capteurs, au niveau du chariot se 



2703447 


6 

dSplapant dans la direction X, mais cela augmenterait le nombre de flls et 
de connexions entre le chariot se dSplagant dans la direction et la pige 
de mesure dans la direction Z. 

Le calculateur constitue la t€te du r6seau, et Interroge tour d 
5 tour les dIffSrentes cartes pour leur demander les valeurs fournies par les 
diff^rents capteurs. fl s'agit d'un r^eau MODBUS. 

De toute faQon, I'invention sera bien comprise d Taide de la 
description qui suit, en rSf^rence au dessin sch6matique annexe 
repr^sentant, d titre d'exemple, non limitatif, une forme d"ex6cution de ce 
10 dispositif : 

Figure 1 est une vue en perspective d'un marbre 6qulp6 d'un 
dispositif de mesure seton I'lnverition ; 

Figure 2 est une vue partielle, en perspective 6clat6e, 
repr6sentant les 6i6ments pour la mesure des coordonn6es d'un point ; 
15 Figure 3 est une vue en coupe transversale d'une moiti§ du 

dispositif de mesure montrant les 6l6ments de figure 2 en position 
d'utlllsatlon ; 

Figure 4 est une vue en coupe de ce dispositif selon la llgne IV- 
IV de figure 3. 

20 Le dispositif selon I'invention est destin6 ^ 6quiper un ch§ssis 

ou marbre 2, possSdant une grande rigidity, dont la face sup§rieure est 
parfaitement rectifi6e. Ce marbre 2 est 6quip6 de roues 3, ainsi que de 
quatre ensembles portent des pinces 4 destinies d assurer la fixation du 
vShicule au niveau du bas de caisse de celui-cL 

25 Sur le chassis 2 est montS un cadre 5 comportant deux profiles 

longitudlnaux 6 en aluminium, entretols6s d leurs extr6mit6s par des 
traverses 7 en acler. Cheque profil§ 6 sert de rail d des chariots 8 guides 
par des roulettes 9, engag6es dans des gorges 10, que comportent les 
profiles dans leurs faces verticales. Ces chariots sont g6n6ralement au 

30 nombre de huit, 6tant pr§cis6 qu'au dessin, leur nombre a 6x6 limits ^ six 
pour des raisons de clart6. Cheque chariot se dSpla^ant longitudinalement 
est destln§ d matSrialiser la cote X de certains points du vShicuie. 

Sur cheque chariot est mont6e, de fapon amovible, une rdgle 

12 qui en est perpendiculaire, et qui sert au guidage d'un second chariot 
35 13 mat6rialisant la cote Y des memes points du v6hicule. Chaque chariot 

13 comporte des roulettes 14 engag6es dans des gorges 15 m6nag6es 
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dans les faces verticales de [a r&gle 12. Sur chaque chariot 13 est montd 
de fagon amovible, dans deux positions, disposSes d 180^ I'une de i'autre, 
dans le sens longitudinal de la rdgle 12, un support 16 pour une pige 
verticale 1 7 mont^e couiissante dans une doullle 1 8, pour fournir la valeur 
5 Z d'un point. La fixation du support 16 sur le chariot 13 est r6alis6e par 
engagement d'une languette 19 que comporte le support dans une fente 
correspondante, m6nag6e dans le chariot 13 et blocage par un bouton vis6 
20. 

Chaque chariot 8 montS sur un profile longitudinal 6 est €qu\p6 

10 d'un codeur incremental 22, entraTn6 par une roue dent§e 23 engrenant 
avec une crimaillere 24, fix6e sur Tune des faces verticales du profile 6 
consid6r6. Ce compteur incremental permet de determiner la coordonnee X 
d'un point de mesure. 

Chaque chariot 13 se dSplapant sur une rftgle transversale 12 

15 est 6quip6 d'un potentiometre 25 entraTne par une roue dent6e 26 
engrenant avec une cremaillSre 27 flxSe sur Tune des faces verticales du 
rail 12 consider^. Pour sa part, la pige 17 est equipfie d'un potentiometre, 
non represente au dessin, fournissant la coordonnee Z du point de mesure 
centre lequel I'extremite libre de la pige est destinee e venir prendre appui. 

20 Dans Tatelier est place un micro-ordinateur 28 formant la tete 

d'un reseau informatique, de type MODBUS, permettant le recueil, au 
niveau d'un calculateur constitue par un ordinateur 28, des differentes 
informations fournies par les capteurs, et le traitement de ces informations 
par comparaison avec des vaieurs theoriques correspondent e chaque 

25 vehicule, memorisees dans Tordinateur. 

A cet effet, le cadre 5 est equipe, entre ces deux profiles 6 
longitudinaux, d'un profile 29 central et longitudinal comportant une Sme 
verticale 30, equipee sur chacune de ses faces de quatre rails 32, dont 
I'un est alimente en courant continu sous une tension de reference, dont le 

3 0 second est d la masse, et dont les deux derniers servent d la transmission 
et d la reception des informations entre le calculateur 28 constitue par 
Tordinateur, et les differentes grappas de capteurs appartenant au reseau. 
Le profile central et longitudinal contenant les rails presente, de part et 
d'autre de r§me centrale, une glissidre longitudinale formee par deux 

35 rainures 33 menagees dans ses parois superieure et inferieure. Chaque 
glissiere sent au guidage coulissant de blocs paralieiepipediques 34 
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comportant deux doigts horizontaux 35, qui en sont perpendiculaires, et 
qui traversent une fente 36 mgnag^e dans la parot verticale ext^rieure du 
profile, et obtur^e par des idvres souples 37. Ces deux doigts 35 
d^iimitent un espace dans iequel est engagS un doigt 38 solidaire d'un 
5 chariot 8 d^plagabie le long d'un profile 6. Chaque bloc 34 comprend un 
dispositif de connexion 39 integrant quatre frotteurs 40, destines d 
prendre chacun appui contre Tun des rails 32. Un dispositif de connexion 
42 est pr6vu au niveau de chaque doigt d*entraTnement solidaire du chariot 
8. Le chariot 8 contient un micro-processeur traitant les informations 

10 regues du codeur incremental 22, du potentiom§tre 25 et du potentiom6tre 
associ^ d la pige 17. La connexion 6lectrique, pour la transmission des 
informations, entre le chariot 8 et le rail 12, est r6alis6e par Tinterm^diaire 
d'un connecteur 45, comportant des doigts 6iastiques, du type d pointes 
de test, ce connecteur alimentant des rails 46 qui sont m6nag6s dans une 

15 gorges 47 que comporte le rail transversal 12, et sur lesquels viennent 
prendre appui quatre frotteurs 48 appartenant au chariot 13. Le chariot 13 
est lui-m§me ^quip^ d'un micro-processeur, et d'une carte 6lectronique 
50, relive par un connecteur 49, de type ^ pointes de test, au support 16 
de la pige 17. 

20 Le dispositif fonctionne de la fagon suivante. 

Prfialablement au contrdle d'un v6hicule, les caract6ristiques 
des points de mesure sont introduites dans la m6moire de Tordinateur 28. 

Aprds d^placement des chariots 8 et 13 et coulissement des 
piges 17, TopSrateur am^ne les extr6mit6s de celles-ci au contact des 

25 points de mesure. L'ordinateur interroge tour d tour les diff6rents 
processeurs pour leur demander les valeurs mesur^es sur chaque axe X, 
Y, Z, pour les diff6rents points de mesure. Le calculateur effectue 
automatlquement la correction d'assiette et peut ensuite afficher les cotes 
mesurSes et les comparer aux cotes thSoriques, II suffit alors, en fonction 

30 des §carts, de redresser ou non la carrosserie ou le chassis dans un sens 
de reduction de ces hearts. 

Comma il ressort de ce qui pr6cdde, 1' invention apporte une 
grande amelioration d la technique existante en fournissant un dispositif 
d'utilisation trds simple, puisqu'6vitant toute lecture directe, au niveau des 

35 chariots et piges, des coordonndes des points de mesure, et rfialisant la 
correction automatique de la mise en assiette du v6hicule. 
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REVENDICATIONS 

1 . Dispositif de contrfile du chassis at de la carrosserie de 
vShicules automobiles, du type comprenant un cadre qui, destind d fitre 
fix6 sur un chassis ou marbre utiiisd pour !e redressage du chassis et de la 

5 carrosserie de v^hicules, comporte deux profiles longitudinaux servant de 
rails pour des chariots destines d mat^rialiser la cote X de certains points 
du vShicule, chaque chariot portent une r6gle fix^e sur lul 
perpendtculairement au rail principal et servant au guidage d*un second 
chariot mat6rialisant la cote Y des nn§mes points du v^hicule, ce second 
10 chariot recevant une pige coulissante destin§e & mat§rialiser la cote Z des 
m§nnes points du v^hlcule, caract6ris6 en ce qu*il comprend : 

- des capteurs de position (22, 25), group6s en grappes de trois 
capteurs, destines d fournir respectivement les coordonn6es X, Y et Z des 
diffSrents points de mesure, 

15 - un r^seau auquel est relive chaque grappa de trois capteurs, 

chaque grappe de trois capteurs formant un noeud de rSseau integrant une 
logique d microprocesseur assurant les fonctlons de mesure de position et 
de communication, et 

- un calculateur central (28) contenant les coordonn§es des 
20 points de mesure du v6hicule control^, collectant les Informations en 

provenance de chaque point de mesure et comparant les cotes mesurSes 
aux cotes theoriques. 

2. Dispositif selon la revendication 1, caractSrisS en ce que le 
calculateur (28) determine, ^ partir des coordonnSes de trois points de 

25 mesure, Tassiette du v6hicule, et effectue automatiquement une correction 
des diffSrentes cotes des points de mesure du v§hicule pour tenir compte 
de i'assiette du v6hicule par rapport au marbre. 

3. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 et 2, 
caractSris^ en ce que IMntroduction dans le calculateur (28) des donnSes 

30 propres d chaque vShicule est effectu^e par lecture d'une bande ou d*un 
disque contenant ces donndes. 

4. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 et 2, 
caract€risi en ce que IMntroduction dans le calculateur (28) des donnSes 
propres d chaque vShicule est effectu^e par Tinterm^diaire d'une carte d 

35 puces. 
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5. Dispositif sefon Pune quelconque des revendications 1 et 2, 
caract§ris6 en ce que ['introduction dans ie calculateur (28) des donnSes 
propres d cheque v^hicule est rSaiisSe h i'aide d*un lecteur de codes d 
barres, qui lit les informations imprimSes sous forme de barres sur une 

5 fiche en papier. 

6. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 1 d 5, 
caract6ris6 en ce que cheque capteur (22, 25) comporte des 
caract6ristiques d'identlfication diff^rentes de celles des autres capteurs, 
qui sont m6moris§es dans un circuit §Iectronique associfi S ce capteur, et 

10 en ce que cheque chariot (8) destln^ d matSriaiiser la cote X est ^quip6, de 
fagon amovible, d'un rail (12) destine k guider un chariot (13) pour la 
materialisation de la cote Y, qui est §quipe, de fapon amovible, du support 
(16) d'une pige coulissante pour la materialisation de la cote Z. 

7. Dispositif selon la revendication 6, caracteris6 en ce que la 
15 connexion des modules des diff6rents capteurs d'une m§me grappa de 

capteurs est r6alls6e par des connecteurs (45, 48, 49) comportant des 
contacts Slastiques, du type pointes de test. 

8. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1^7, 
caractSrise en ce que Ie cadre (5) est 6quip6, entre ses deux profiles 

20 longitudinaux, d'un profile central et longitudinal (29) comportant une Sme 
verticale centrale (30) equipSe sur chacune de ses faces de quatre rails ^■ 
(32), dont un est alimente en courant continu sous une tension de 
reference, dont Ie second est S la masse, et dont les deux derniers servent 
k la transmission et k la reception des informations entre Ie calculateur et 

25 les differentes grappas de capteurs appartenant au reseau, cheque chariot 
(8), guide sur un profile longitudinal (6) etant associe k un connecteur (39) 
comportant quatre frotteurs (40), formant contacts prenant appui 
eiastiquement centre les quatre rails (32). 

9. Dispositif selon la revendication 8, caracterise en ce que Ie 
30 profile central et longitudinal (29) contenant les rails (32) appartenant au 

reseau presente, de part et d'autre de Tame centrale (30), une glissiSre 
longitudinale qui, formee par deux rainures (33) menagees dans ses parois 
superieure et inferieure, sert au guidage coulissant d'un bloc 
paralieiepipedique (34) comportant deux doigts horizontaux (35) qui en 
35 sont perpendiculaires et qui traversent une fente (36) menagee dans la 
parol verticale du profile et obturee par des levres d'etancheite souples 
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(37), ces deux doigts dSlimitant un espace dans lequei est engage un doigt 
horizontal d'entratnement (38), solidaire d'un chariot (8) montS sur un rail 
longitudinal. 

10. Dlspositif selon l*une quelconque des revendications 1^9, 
5 caract^ris^ en ce que chaque capteur (25) est constitu6 par un 

potentiom^tre. 

11. Dlspositif selon Tune quelconque des revendications 1^9, 
caract6ris6 en ce que chaque capteur (22) est constituS par un codeur 
incremental. 

10 12. Dlspositif selon Tune quelconque des revendications 1 d 

1 1 r caractSrisd en ce que chaque chariot (8, 1 3) se ddpiapant sur un rail 
longitudinal X, ou sur un rail transversal Y est dquip6 d'une roue dent^e 
(23r 26) qui, engrenant avec une cr6maill^re (24, 27) solidaire du rail (6, 
12) sur lequei se d^place le chariot consider^, actionne le capteur de 

15 position. 

13. Dlspositif selon Tune quelconque des revendications 1 d 
12, caractSrisS en ce que chaque grappe de trois capteurs (22, 25) 
comprend deux micro-processeurs associSs respectivement au chariot de 
mesure X et au chariot de mesure Y. 
20 14. Dlspositif selon les revendications 10 et 11, caract6ris6 en 

ce que le capteur (22) de mesure X est un codeur incremental, tandis que 
les capteurs (25) de mesure Y et Z sont des potentiomdtres. 
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